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L,“ H 1 Die Modellfabrik yPlant ist eine vernetzte, groflen- und strukturveranderliche Pro-

P IJ an ‘ duktionsanlage mit industrieller Instrumentierung und Automatisierung, aber minia-
turisierten Einheiten fur Fluidprozesse, Stuckgutfertigung, Lagerung und Material-
transport mit mobilen Robotern.

In der Lagerzelle wird ein eigenentwickeltes Programm zur Verwal-
tung des Hochregallagers und zur Ansteuerung des Knickarmrobo-
ters ABB IRB 140 in der Roboterzelle eingesetzt. Dieses Programm
wurde unter Windows 7 in C# erstellt.

Das Lagerverwaltungssystem erfasst den Zustand des Lagers (Pa-
letten, Behalter, Produkte) und steuert den Knickarmroboter an, um
Behalter von einem mobilen Roboter zu nehmen und auf einer Pa-
lette einzulagern oder einen Behalter au einem mobilen Roboter zu
laden.

Zusammen mit dem notwendigen Update auf Windows 10 soll das Programm auf Py-
thon 3 portiert werden. Gleichzeitig soll in der Modellfabrik das Kommunikationspro- e e
gramm von Modbus/TCP auf OPC UA, den neuen Standard der Industrie 4.0, umge-

stellt werden.

UA

Im Rahmen der Semesterarbeit soll die Portierung des Programms von C in Python 3 und eine Erweite-
rung des Funktionsumfangs vorbereitet werden.

Folgende Teilaufgaben sind vorgesehen:

e Einarbeitung in Python 3 und PySide 6

¢ Analyse der Funktionen und Aufgaben des aktuellen Lagerverwaltungsprogramms in C#

e Entwurf einer Fehlerbehandlung und Identifikation von Verbesserungsmoglickeiten fir das neue
Programm in Python 3

e Erstellung eines Konzeptes zur Portierung nach Python 3/PySide 6 mit Integration der beiden Pro-
gramme fiir die Roboter-Ansteuerung und die RFID-Lese/Schreibgeraten

e Entwurf eines kamerabasierten Systems zur Lager-Inventarisierung mit einer fest montierten, hoch-
auflésenden und einer am Roboter-Arm montierten Kamera

e Entwurf eines Testkonzeptes

e Dokumentation und Kolloquiumsvortrag
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